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[0001] 

The invention concerns a knuckle-joint press, which has at least one knuckle-joint system, 
which is driven by a drive and by means of which the press ram can be raised and lowered in the 
press stand relative to the mounting plate. 



[0002] 

Such a knuckle-joint press has become known from EP 0 749 826 A2. This press has a 
drive, which is arranged at the top and which has two driving cranks that rotate in opposite 
directions synchronized in terms of angle and two associated knuckle-joint systems. The 
knuckle-joint systems raise and lower the press ram with each driving crank acting on the 
associated knuckle-joint system in the toggle joint region. The lower end joints of both 
knuckle-joint systems are connected to each other by a coupling extending normal to the direction 
of motion of the press ram. The coupling interacts with the stationary guidance and support 
crossbars and guarantees that during the drive, resulting horizontal forces are intercepted and 
passed over a relatively large area into the guidance and support crossbars fixed by the stand. 

[0003] 

In practice, it is always necessary to implement different stroke heights. Therefore, known 
presses have mechanical stroke adjustment. This does enable changes to the stroke in the scope of 
the eccentricity of the cam shaft, but it is unavoidable that for small strokes, the knuckle-joint 
systems can no longer travel into the extended position. 

[0004] 

A common feature for known mechanical crank or eccentric presses is that they exhibit 
movement characteristics fixed by the design of the components used in the drive. So that these 
movement characteristics can be adapted to the process-specific requirements, special, 
multi-element drive mechanisms have been developed, which, however, are very complicated in 
terms of technology and are therefore also susceptible to failure. In addition, the stroke height 
depends on the machine width or press width, so that presses with greater stroke than the greatest 
fixed stroke require more space in width due to the kinematics. 

[0005] 

The invention is based on the task of creating a knuckle-joint press according to this class, 
which is distinguished by a modular construction and which can be adapted flexibly to the 
appropriate operation requirements with minimal expense, so that overall it enables improved 
operation and overcomes the dependency of stroke height on machine width. 

[0006] 

This task is accomplished in an amazingly simple way in that the drive housing is arranged 
so that it can pivot on the press stand. Because a drive housing that can pivot about a fixed point of 
rotation can be adjusted into various inclined positions relative to the press stand, several 
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advantages can be achieved simultaneously. Every stroke height can be associated with a certain 
pivot angle, which can be set so that the knuckle-joint system approaches the extended position 
both for the greatest and also for the smallest stroke. Thus, the force component acting on the cam 
shaft becomes smaller, an optimized path-time profile can also be set for small stroke heights, and 
positional deviations over the entire stroke adjustment range can be prevented in the bottom dead 
point. Depending on the inclined position or slope of the drive housing, the cam shaft for the drive 
of the knuckle-joint system is displaced corresponding to the point of rotation, which changes the 
stroke height, in general, without requiring a conventional, mechanical stroke adjustment. 

[0007] 

Furthermore, a press can be easily released from an overload. In the overload case, the 
drive housing can be pivoted away and thus the overload lifted, without causing a negative affect 
on the press stiffness. This is not the case for known presses, for which a press in overload is 
usually protected or released from overload by a hydraulic overload safety device. The component 
necessary for this purpose and arranged within the path of forces of the press introduces losses in 
stiffness. 

[0008] 

The drive housing can be pre-manufactured as a finished unit and then only has to be 
coupled to the knuckle-joint system or, for several knuckle-joint systems, to the knuckle-joint 
systems. Thus, the installation parts can be integrated successively into a single or multi-part stand. 
Here, within a series of presses with different pressing force, as many equivalent parts as possible 
can be used, e.g., the knuckle-joint system(s), the ram guidance, and the drive housing, even if, e.g., 
a different width is necessary. 

[0009] 

According to one configuration of the invention, an adjustment device engages the drive 
housing. This adjustment device can be of the mechanical or hydraulic variety so that it can always 
adjust the drive housing such that the knuckle-joint system can at least approximately reach the 
desired, extended position both for a large and also for a small stroke. 

[0010] 

If the adjustment device is configured preferably as a continuously operating regulating 
means, which generates, e.g., a computer-supported, adjustable hydraulic or electromotive 
movement, a variable path-time profile of the ram moved by the knuckle-joint systems can be 
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achieved. Here, it is the same whether simple knuckle-joint systems consisting of two articulated 
levers or modified knuckle-joint systems assembled from several articulated levers are used. 

[0011] 

According to another proposal of the invention, if two knuckle-joint systems are used, the 
two knuckle-joint systems are connected to each other by means of two parallel couplings. Then, 
only one cam shaft is necessary, which provides a significantly simpler drive mechanism, because 
the couplings guarantee synchronization of both knuckle-joint systems. Then, cranks running in 
the opposite sense are also no longer necessary. The couplings remain parallel to each other during 
the entire movement profile, with only a parallelogram displacement being produced in the 
interaction with the articulated levers of the knuckle-joint systems in the position at the top dead 
point. The transfer of motion from one knuckle-joint system to the other system through couplings 
enables the spacing of the two knuckle-joint systems to be adapted through simple change of the 
length of the couplings to the corresponding conditions before installation of the module of the 
knuckle-joint systems. Even for a narrow press, a large stroke can be implemented, because 
despite short couplings, a large stroke can be implemented, because the articulated lever of the 
knuckle-joint systems can be longer correspondingly. 

[0012] 

Additional characteristics and features of the invention can be inferred from the claims and 
the following description of embodiments of the invention illustrated in the drawing. Shown are: 

[0013] 

Figure 1, in front view, a simplified knuckle-joint press;* 

[0014] 

Figure 2, in schematic diagram, the drive mechanism of the knuckle-joint press according 
to Figure 1 with the position of the knuckle joint in the bottom dead point; 

[0015] 

Figure 3, a diagram corresponding to Figure 2 with the position of the knuckle joint in the 
top dead point; 



* [No figures were included in the original.] 



[0016] 

Figure 4, a schematic diagram of the positional deviation or displacement for a 
knuckle-joint press included in the state of the art; 

[0017] 

Figure 5, a drive schematic of the press according to Figure 1 with adjustment of the point 
of rotation of the cam shaft; 

[0018] 

Figure 6, for a modified press featuring three articulated levers per knuckle-joint system, 
the operation with continuous adjustment of the point of rotation of the cam shaft; 

[0019] 

Figure 7, a diagram corresponding to Figure 6, but as opposed to that with two articulated 
levers per knuckle-joint system; 

[0020] 

Figure 8, in a schematic diagram, the horizontal force resulting for knuckle-joint systems 
extended as far as possible; and 

[0021] 

Figure 9, in contrast to Figure 8, the horizontal force resulting for non-extended 
knuckle-joint systems. 

[0022] 

A knuckle-joint press 1 shown in Figure 1 with a press stand 2, e.g., built as a welded 
construction, is configured with a drive system arranged at the top. In the embodiment, this 
includes a left and right knuckle-joint system 3a and 3b, respectively, which are connected to each 
other by means of two parallel couplings 4a, 4b. Alternatively, there can also be only one 
knuckle-joint system. A connecting rod 7 supported on a cam shaft 6 extends from a drive housing 
5 arranged at one side of the press stand 2. The front end of the connecting rod connects to 
articulated shafts 9, 10, which simultaneously represent the connections for the articulated lever 1 1 
or 12 of the knuckle-joint system 3b. Such articulated shafts 9 or 10 are provided on the 
knuckle-joint system 3b removed from the drive housing 5 as connections on one side to the 
couplings 4a, 4b and on the other side to the articulated levers 11, 12 located there. 
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[0023] 

The knuckle-joint systems 3a, 3b carry a press ram 16 arranged in a window 14 of the press 
stand 2 in lateral guides 15 by means of spindles 13. During rotation of the cam shaft 6, this shaft 
transfers the drive motion by means of the connecting rod 7 to the knuckle-joint systems 3a, 3b, 
whose articulated levers 11,12 bend or extend in the articulated shafts 9, 10 corresponding to the 
motion profile and move the press ram back and forth or up and down in the direction towards the 
mounting plate 17 for processing a workpiece that is not shown. In the operating situation 
according to Figure 1, the press ram 16 is located in the bottom dead point, with the knuckle-joint 
systems 3a, 3b assuming an extended position as much as possible, as can also be seen in the 
schematic drawing according to Figure 2 corresponding to this position. The resulting great 
advantage of a small horizontal force near the extended position of the knuckle-joint systems 3a, 
3b is made clear by Figure 8; here, the horizontal force Fh is significantly smaller than for a 
non-extended position of the knuckle-joint systems shown in Figure 9 for comparison, where a 
much greater horizontal force Fhi is produced. 

[0024] 

A bent position of the knuckle-joint systems as shown schematically in Figure 9 is 
unavoidable for known presses when the press is converted from its maximum stroke to a smaller 
working stroke of the press ram 16 by means of mechanical stroke adjustments. Reaching the 
greatest possible extended position of the knuckle-joint systems 3, 3b is enabled for the 
knuckle-joint press 1 according to Figure 1 such that the drive housing 5 is arranged on the press 
stand 2 so that it can pivot about a point of rotation 18 and thus is pivoted into an inclined position, 
which corresponds to the particular stroke and which also guarantees for smaller working strokes 
an extended position of the knuckle-joint systems 3a, 3b shown in Figure 8. Here, the point of 
rotation 20 of the cam shaft 6 changes, where each stroke angle can be associated with a certain 
pivot angle phi, as shown in Figure 5. In this figure, the arrangement of the drive housing 
according to Figure 1 in the original position is shown with solid lines and in an inclined or angled 
position of the drive housing 5 with dashed lines. 

[0025] 

Known knuckle-joint presses require mechanical stroke adjustments for processing with 
different stroke heights. However, these presses produce, as shown in Figure 4, positional 
deviations 21 at the bottom dead point. If an adjustment from the smallest stroke 22 to the greatest 
stroke 23 is performed in the drive system with the inclined setting of the drive housing 5 and with 
the connection of the two knuckle-joint systems 3a, 3b by means of couplings 4a, 4b, due to the 
possible displacement of the point of rotation 20 of the cam shaft 6, not only is such positional 



deviation at the bottom dead point prevented, but for simultaneous changing of the pivot angle phi, 
a mechanical stroke adjustment device is also no longer necessary. During the entire movement, 
the couplings 4a, 4b assume a constantly parallel position to each other; only a displacement of a 
parallelogram is realized, as can be seen from Figure 3 showing the position in the top dead point. 

[0026] 

In Figures 6 and 7, for a simple knuckle-joint system 3b (cf. Figure 7) and for a modified 
knuckle-joint system 103b (cf. Figure 6), respectively, modifications of the adjustment device 119 
for pivoting the drive housing 5 into ah inclined or angled position are shown. Here, continuously 
operating (mechanical, hydraulic, or electromotive) adjustment devices 119, which constantly 
adjust the drive housing according to arrow 24 about the pivot point 18 supported by a computer, 
allow a variable path-time profile to be set for the kinematics of the press ram 16. The ability of the 
drive housing 5 to pivot further produces the effect that in a simple way, an overloaded press can 
be released, wherein merely the drive housing 5 has to be pivoted away. 

[0027] 

For the knuckle-joint press 1 according to Figure 1, a production -favorable modular 
construction can be implemented, both for the drive arranged at the top and also for the press stand, 
which, instead of as a welded construction, e.g., can also be built with stands attached to a 
mounting-plate standard module. Then not only the drive housing 5 with the associated 
components, but also the knuckle-joint systems can be provided as a separate module and then 
installed in the press stand from the side or from above. This creates the prerequisite to provide 
within a series of press forces, the greatest possible number of equivalent parts. Furthermore, it is 
possible with this drive concept to operate a narrow press with a large stroke. The two 
knuckle-joint systems 3a, 3b can be changed in a simple way in their spacing by the installation of 
couplings with a different desired length. 

Claims 

1. Knuckle-joint press (1), which has at least one knuckle-joint system (3a;3b) that is 
driven by a drive and that can move the press ram (16) in the press stand (2) up and down relative 
to the mounting plate (17), characterized in that the drive housing (5) is arranged on the press stand 
(2) so that it can pivot. 

2. Knuckle-joint press according to Claim 1, characterized by an adjustment device 
(19;1 19) attached to the drive housing (5). 

3. Knuckle-joint press according to Claim 2, characterized in that the adjustment device 
(119) is built as a continuously operating control means. 
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4. Knuckle-joint press according to one of Claims 1-3, configured with two knuckle-joint 
systems, characterized in that the two knuckle-joint systems (3a,3b) are connected to each other by 
two parallel couplings (4a,4b). 
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Beschreibung 



[0001] Die Erfindung betrifFt eine Kniehebelpresse^ die 
zumindest ein von einem Antrieb beaufschlagtes Kniehebel- 
system aufweist, iiber das der PressenstoBel im Pressenstan- 5 
der relaliv zum Pressentisch heb- und senkbar ist. 
[0002] Eine solche Kniehebelpresse ist durch die 
EP 0 749 826 A2 bekanntgeworden. Diese Presse besitzt ei- 
nen oben angeordneten Anlrieb, welcher zwei gegenlaufig 
und winkelsynchron drehbewegliche Antriebskurbeln und 10 
zwei zugehorige Kniehebelsysteme aufweist, die den Pres- 
senstoBel heben und senken, wobei jede Antriebskurbel im 
Kniegelenkbereich am zugehorigen Kniehebelsystem an- 
greift. Die unteren Endgelenke beider Kniehebelsysteme 
sind miteinander durch eine sich normal zur Bewegungs- 15 
richtung des PressenstoBels erstreckende Koppel verbun- 
den. Die Koppel wirkt mit den ortsfesten Fiihrungs- und 
Stiitztraversen zusammen und gewahrleistet, daB wahrend 
des Betriebs der Kniehebelpresse aus den Kniehebelsyste- 
men des Antriebs resultierende Horizontalkrafte aufgefan- 20 
gen und relativ groBflachig in die standerfesten Fiihrungs- 
und Stiitztraversen eingeleitet werden. 
[0003] In der Praxis ist es immer wieder erforderlich, un- 
terschiedliche Hubhohen zu verwirklichen. Bei bekannten 
Pressen ist daher eine mechanische Hubverstellung vorgese- 25 
hen. Diese ermdglicht zwar Anderungen des Hubes im Rah- 
men der Exzentrizitat der Exzenterwelle, jedoch ist dabei 
unvermeidlich, daB bei eingestellten kleineren Hiiben die 
Kniehebelsysteme nicht mehr in Strecklage gefahren wer- 
den konnen. 30 
[0004] Den bekannten mechanischen Kurbel- oder Exzen- 
terpressen ist gemeinsam, daB sie eine durch die Auslegung 
der im Antrieb verwendeten Bauelemente festgelegte Bewe- 
gungscharakteristik aufweisen. Damit diese Bewegungscha- 
rakterisuk den verfahrentechnischen Anforderungen ange- 35 
paBt werden kann, wurden spezielle, vielgliedrige Antriebs- 
mechanismen entwickelt, die allerdings technisch sehr auf- 
wendig und daher auch storanfalligsind. Hinzii kommt, daB 
cine Abhangigkeit zwischen der Hubhohe und der Maschi- 
nen- bzw. Pressenbreite besteht, so daB Pressen mit hoherem 40 
Hub als den festgelegten groBten Hub aufgrund der Kinema- 
tik mehr Bauraum in der Breite benotigen. 
[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine 
gattungsgemaBe Kniehebelpresse zu schaffen, die sich 
durch eine modulare Bauweise auszeichnet und mit gerin- 45 
gem Aufwand flexibel an die jeweiligen Betriebs-Erforder- 
nisse anpassen laBt, dabei eine insgesamt verbesserte Be- 
triebsweise ermbglicht und die Abhangigkeit von Hubhohe 
zu Maschinenbreite beseitigt. 

[0006] Diese Aufgabe wird in verbliiffend einfacher 50 
Weise dadurch gelost, daB das Antriebsgehause schwenkbar 
am Presscnstander angeordnet ist. Indem sich das um einen 
fixen Drehpunkt verschwenkbare Antriebsgehause in Bezug 
auf den Pressenstander in verschiedene Schraglagen verstel- 
len iaBi, konnen mehrere Vorteile gleichzeitig erreicht wer- 55 
den. Jeder Hubhohe kann ein bestimmter Schwenkwinkel 
zugeordnet werden, der sich so bestimmen laBt, daB das 
Kniehebelsystem sowohl bei groBtem als auch bei kleinstem 
Hub annahernd in eine Strecklage kommt. Damit wird die 
auf die Exzenterwelle wirkende Kraftkomponente kleiner, 60 
stcllt sich auch bei kleinen Hubhohen ein optimierter Weg- 
Zeit-Verlauf ein und konnen im unteren Totpunkt Lageab- 
weichungen uber den gesamten Hubverstellbereich vermie- 
dcn werden. Abhangig von der Schraglage bzw. Ncigung 
des Antriebsgehauses verlagert sich cntsprechend der Dreh- 65 
punkt der Exzenterwelle fiir den Antrieb des Knichebelsy- 
stems, womit sich die Hubhohe verandert, ohne hierzu im 
ubrigen cine klassische mechanische Hubverstellung zu be- 



notigen 

[0007] Weiterhin ist bei einer in tjberlast stehenden Presse 
eine leichte Losbarkeit mogtich. Denn im Uberlastfall laBt 
sich das Antriebsgehause wegschwenken und so die Uber- 
last aufheben, ohne daB ein negativer EinfluB auf die Pres- 
sen steifigkeit vorliegt. Dies ist bei den bekannten Pressen 
nicht der Fall, bei denen eine in Uberlast stehende Presse in 
der Regel iiber eine hydraulische Uberlastsicherung gesi- 
chert bzw. gelost wird. Das hierzu benotigte, im KraftfluB 
der Presse angeordnete Bauteii bringt namlich EinbuBen der 
Steifigkeit mit sich. 

[0008] Das Antriebsgehause laBt sich als fertige Einheit 
vorfertigen und braucht dann lediglich noch an das Kniehe- 
belsystem oder - bei mehreren vorhandenen Kniehebelsy- 
stemen - an die Kniehebelsysteme angelenkt zu werden. Die 
Einbauteile konnen somit in den einteiligen oder mehrteili- 
gen Stander sukzessive integriert werden. Dabei lassen sich 
innerhalb einer Pressenreihe mit unterschiedlicher PreB- 
kraft, auch wenn z. B. eine abweichende Breite erforderlich 
ist, doch moglichst viele Gleichteile verwenden, z..B*. das 
bzw. die Kniehebelsysteme, die StoBelfuhrung und das An- 
triebsgehause. 

[0009] Nach einer Ausfuhrung der Erfindung greift an das 
Antriebsgehause eine Verstelleinrichtung ein. Diese kann 
mechanischer bzw. hydraulischer Art sein, um das Antriebs- 
gehause stets so zu verstellen, daB das Kniehebelsystem so- 
wohl bei groBem, als auch bei kleinem Hub die gewunschte, 
zumindest angenaherte Strecklage erreichen kann. 
[0010] Wenn die Verstelleinrichtung vorzugsweise als 
kontinuierlich arbeitendes Stellmittel ausgebildet ist, das 
z. B. eine rechnergestutzt regelbare hydraulische bzw. elek- 
tromotorische Bewegung erzeugt, kann ein variabler Weg- 
Zeit-Verlauf des von den Kniehebelsystemen bewegten Sto- 
Bels erreicht werden. Hierbei ist es gleich, ob einfache, aus 
zwei Gelenkhebeln bestehende oder modifizierte, sich aus 
mehreren Gelenkhebeln zusammensetzende Kniehebelsy- 
steme verwendet werden. 

[0011] Nach einem weiteren Vorschlag der Erfindung sind 
bei zwei verwendeten Kniehebelsystemen die beiden Knie- 
hebelsysteme iiber zwei parallel zueinander angeordnete 
Koppeln miteinander verbunden. Es ist dann nur noch eine 
Exzenterwelle notig womit ein wesentlich einfacherer An- 
triebsmechanismus vorliegt, da iiber die Koppeln ein 
Gleichlauf beider Kniehebelsysteme gewahrleistet wird; es 
sind dann auch keine gegensinnig laufenden Kubeln mehr 
erforderlich. Die Koppeln bleiben wahrend des gesamten 
Bewegungsablaufs parallel zueinander," wobei sich im Zu- 
sammen spiel mit den Gelenkhebeln der Kniehebelsysteme 
in der Stellung zum oberen Totpunkt hin lediglich eine Par- 
allelogrammverschiebung ergibt. Die Bewegungsubertra- 
gung von dem einen zu dem anderen Kniehebelsystem 
durch Koppeln ermdglicht es, vor dem Einbau des Moduls . 
der Kniehebelsysteme den Abstand der beiden Kniehebelsy- 
steme durch einfaches Verandern der Lange der Koppeln an 
den jeweiligen Bedarfsfall anzupassen. Selbst bei einer 
schmalen Presse kann damit ein groBer Hub verwirklicht 
werden, da trotz kurzer Koppeln ein groBer Hub verwirk- 
licht werden kann, weil sich die Gelenkhebel der Kniehebel- 
systeme entsprechend langer vorsehen lassen. 
[0012] Weitere Einzelheiten und Merkmale der Erfindung 
ergeben sich aus den Anspruchen und der nachfolgenden 
Beschreibung von in den Zeichnungen dargestellten Aus- 
fuhrungsbeispielen der Erfindung. Es zcigen: 
[0013] Fig. 1 in Vorderansicht eine vereinfacht darge- 
stelltc Kniehebelpresse; 

[0014] Fig. 2 in schematischer Darstellung die Antriebski- 
nematik der Kniehebelpresse nach Fig. 1 mit Stellung der 
Knichcbel im unteren Totpunkt; 
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[0015] Fig. 3 eine der Fig. 2 entsprechende Darstellung 
mit Stellung der Kniehebel im oberen Totpunkt; 
[0016] Fig. 4 eine schematische Darstellung der Lageab- 
weichung bzw. -verschiebung bei einer zum Stand derTech- 
nik zahlenden Kniehebelpresse; 

[0017] Fig. 5 eine Antriebs-Schernazeichnung der Presse 
nach Fig. 1 mit Verstellung des Drehpunktes der Exzenter- 
welle; 

[0018] Fig. 6 bei einer modifizierten, drei Gelenkhebel 
pro Kniehebelsystem aufweisenden Presse die Betriebs- 
weise mit kontinuierlicher Verstellung des Drehpunktes der 
Exzenterwelle; 

[0019] Fig. 7 eine der Fig. 6 entsprechende Darstellung 
mit demgegenuber zwei Gelenkhebel pro Kniehebelsystem; 
[0020] Fig. 8 in schematischer Darstellung die bei wei- 
testgehend durchgestreckten Kniehebelsystemen auftre- 
tende Horizontalkraft; und 

[0021] Fig. 9 in Gegenuberstellung zur Fig. 8 die bei nicht 
durchgestreckten Kniehebelsystemen auftretende Horizon- 
talkraft. 

[0022] Eine in Fig. 1 gezeigte, einen beispielsweise als 
SchweiBkonstruktion ausgefuhrten Pressenstander 2 auf- 
weisende Kniehebelpresse 1 ist mit einem obenliegenden 
Antriebssystem ausgebildet. Dieses umfaBt im Ausfuh- 
rungsbeispiel ein links und ein rechts angeordnetes Kniehe- 
belsystem 3a bzw. 3b, alternativ konnte auch nur ein Knie- 
hebelsystem vorgesehen werden, die iiber zwei parallel zu- 
einander angeordnete Koppeln 4a, 4b miteinander verbun- 
den sind. Von einem am Pressenstander 2 seidich angeord- 
nete n Antriebsgehause 5 geht ein auf einer Exzenterwelle 6 
gelagertes Pleuel 7 aus, dessen vorderes Ende an Gelenk- 
achsen 9, 10 angreift, die gleichzeitig die Anbindungen fur 
die Gelenkhebel 11 bzw. 12 des Kniehebelsystems 3b dar- 
stellen. Eben sole he Gelenkachsen 9 bzw. 10 sind an dem 
vom Antriebsgehause 5 entfernten Kniehebelsystem 3b als 
Anlenkungen einerseits zu den Koppeln 4a, 4b und anderer- 
seits den dortigen Gelenkhebeln 11, 12 vorhanden. 
[0023] Die Kniehebelsysteme 3a, 3b tragen iiber Spindeln 
13 einen in einem Fenster 14 des Pressenstanders 2 in Sei- 
tenfiihrungen 15 angeordneten PressenstoBel 16. Beim Ura- 
laufen der Exzenterwelle 6 ubertragt diese mittels des Pleu- 
els 7, die Antriebsbewegung auf die Kniehebelsysteme 3a, 
3b, deren Gelenkhebel 11, 12 entsprechend dem Bewe- 
gungsablauf in den Gelenkachsen 9, 10 abknicken bzw. sich 
strecken und den PressenstoBel in Richtung auf den Pressen- 
tisch 17 zur Bearbeitung eines nicht gezeigten Werkstuckes 
auf und ab bewegen bzw. heben und senken. In der Betriebs- 
situation nach Fig. 1 befindet sich der PressenstoBel 16 im 
unteren Totpunkt, wobei die Kniehebelsysteme 3a, 3b eine 
weitestgehend gestreckte Lage einnehmen, wie das auch in 
der dieser Position entsprechenden Schema-Zeichnung ge- 
maB Fig. 2 zu entnehmen ist. Der damit erreichte groBe Vor- 
teil einer kleinen Horizontalkraft bei annahernder Streck- 
lage der Kniehebelsysteme 3a, 3b wird durch Fig. 8 verdeut- 
licht; die Horizontalkraft Fh ist hier wesentlich kleiner als 
bei einer im Vergleich dazu in Fig. 9 gezeigten, nicht ge- 
streckten Lage der Kniehebelsysteme, bei der eine sehr viel 
groBere Horizontalkraft F Hl vorliegt. 
[0024] Eine wie in Fig. 9 schematisch gezeigte Knicklage 
der Kniehebelsysteme ist bei bekannten Pressen unvermeid- 
lich, wenn mittels der zu diesem Zweck vorhandenen me- 
chanischen Hubverstellungen die Presse von ihrem maxima- 
len Hub auf einen kleineren Arbeitshub des PressenstoBels 
16 umgestellt wird. Das Erreichen einer weitestgehenden 
Strecklage der Kniehebelsysteme 3, 3b wird bei der Kniehe- 
belpresse 1 nach Fig. 1 dadurch ermoglicht, daB das An- 
triebsgehause 5 um einen Drehpunkt 18 schwenkbar am 
Pressenstander 2 angeordnet und daher in eine dem jcweili- 



gen Hub entsprechende, auch bei kleinerwerdenden Arbeits- 
hiiben eine in Fig. 8 gezeigte Strecklage der Kniehebelsy- 
steme 3a, 3b gewahrleistende Schragposition verschwenkt 
wird. Hierdurch andert sich der Drehpunkt 20 der Exzenter- 

5 welle 6, wobei sich jeder Hubwinkel ein bestimmter 
Schwenkwinkel phi zuordnen laBt, wie in Fig. 5 dargestellt. 
In dieser Figur wird in durchgezogenen Linien die Anord- 
nung des Antriebsgehauses gemaB Fig. 1 in der Ausgangs-^ 
lage und strichpunktiert in einer Neigungs- bzw Schraglage 

10 des Antriebsgehauses 5 gezeigt. 

[0025] Wahrend bekannte Kniehebelpressen zum Arbei- 
ten mit unterschiedlichen Hubhohen mechanische Hubver- 
stellungen benotigen, wobei es aber - wie in Fig. 4 gezeigt - 
im unteren Totpunkt zu Lageabweichungen 21 kommt, 

15 wenn eine Verstellung vom kleinsten Hub 22 zum groBten 
Hub 23 hin erfolgt, wird bei dem Antriebssystem mit Nei- 
gungseinstellung des Antriebsgehauses 5 und Verbindung 
der beiden Kniehebelsysteme 3a, 3b iiber Koppeln 4a, 4b 
aufgrund der moglichen Verlagerung des Drehpunktes 20 

20 der Exzenterwelle 6 nicht nur eine solche Lageabweichung 
im unteren Totpunkt vermieden, sondern es ist bei gleichzei- 
tigem Verandem des Schwenkwinkels Phi auch keine me- 
chanische Hubverstell-Einrichtung mehr erforderlich. Die 
Koppeln 4a, 4b nehmen wahrend des gesamten Bewegungs- 

25 ablaufs eine zueinander stets parallele Lage ein; es erfolgt 
lediglich eine Verschiebung zu einem Parallelogramm, wie 
aus der die Stellung im oberen Totpunkt zeigenden Fig. 3 zu 
entnehmen ist. 

[0026] In den Fig. 6 und 7 sind fur ein einfaches Kniehe- 
30 belsystem 3b (vgl. Fig. 7) bzw. fur ein modifiziertes Kniehe- 
belsystem 103b (vgl. Fig. 6) Abwandlungen der Verstellein- 
richtung 119 zum Verschwenken des Antriebsgehauses 5 in 
eine Schrag- bzw. Neigungslage dargestellt. Hier in Form 
von kontinuierlich arbeitenden (mechanisch, hydraulisch 
35 oder elektromotorisch) Verstelleinrichtungen 119, die z. B. 
rechnergestutzt das Antriebsgehause gemaB Pfeil 24 stetig 
um den Schwenkpunkt 18 verstellen, womit sich fur die Ki- 
nematik des PressenstoBels 16 ein variabler Weg-Zeit-Ver- 
lauf einstellen laBt Die Verschwenkbarkeit des Antriebsge- 
40 hauses 5 bringt es weiter mit sich, daB auf einfache Weise 
eine in Uberlast stehende Presse gelost werden kann, wozu 
namlich lediglich das Aiitriebsgehause 5 weggeschwenkt 
werden muB. 

[0027] Bei der Kniehebelpresse 1 nach Fig. 1 laBt sich 

45 weiterhin eine herstellungsgiinstige Modul-Bauweise ver- 
wirklichen, und dies sowohl fur den Pressenstander, der statt 
als SchweiBkonstuktion beispielsweise auch mit an ein Pres- 
sentisch-Grundmodul anzusetzenden Standern ausgebildet 
sein kann, als auch fur den obenliegenden Antrieb. Denn 

50 nicht nur das Antriebsgehause 5 mit den dazugehorigen 
Bauteilen, sondern auch die Kniehebelsysteme lassen sich 
als jeweils separates Modul vorsehen und dann von der Seite 
bzw. von oben in den Pressenstander einbauen. Es wird hier- 
mit die Voraussetzung geschaffen, innerhalb einer PreB- 

55 kraftreihe mit moglichst vielen Gleichteiien auskommen zu 
konnen. Weiterhin ist es moglich, mit dieser Antriebskon- 
zeption eine schmale Presse mit groBem Hub zu betreiben. 
Die beiden Kniehebelsysteme 3a, 3b konnen in ihrem Ab- 
stand in einfacher Weise durch den Einbau von Koppeln mit 

60 einer anderen, gewunschten Lange verandert werden. 

Patentanspriiche 

1. Kniehebelpresse (1), die zumiridest ein von einem 
65 Antrieb beaufschlagtes Kniehebelsystem (3a; 3b) auf- 
weist, iiber das der PressenstoBel (16) im Pressenstan- 
der (2) relativ zum Pressentisch (17Xheb- und senkbar 
ist, dadurch gekennzeichnet, daB das Antriebsge- 
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hause (5) schwenkbar am Pressenstander (2) angeord- 
net ist. 

2. Kniehebelpresse nach Anspruch 1 , gekennzeichnet 
durch eine an das Antriebsgehause (5) angreifende Ver- 
stelleinrichtung (19; 119). 5 

3. Kniehebelpresse nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Verstelleinrichtung (119) als kontinu- 
ierlich arbeitendes Stellmittel ausgebildet ist. 

4. Kniehebelpresse nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
ausgefuhrt mit zwei Kntehebelsystemen, dadurch ge- 10 
kennzeichnet, daB die beiden Kniehebelsysteme (3a, 
3b) uber zwei parallel zueinander angeordnete Koppeln 
(4a, 4b) miteinander verbunden sind. 
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